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(S) Uberrollsensorfur ein Kraftfahrzeug 

@ Die Erfindung betrifft einen Oberrollsensor zur Erfas- 
sunq des Uberschlagens eines Kraftfahrzeuges (1), wobei 
der Oberrollsensor als Abstandssensor (2) mit vertikaler 2 
Auflosung ausgebildet 1st. 




3 

01 

CM 
00 



lU 

Q 



Dh m 22 m A 1 



1 

Beschreibung 



Die Erfindung betrifft einen Oberrollsensor ftir ein Kraft- 
fahrzeug. 

Zur Vermeidung von schweren Verleizungen sind seit Ian- 5 
gem Insassenruckhaltesy Sterne, wie beispielsweise Airbag 
und Gurtstraffer, bekannt. Zur moglichst fruhzeitigen Aus- 
losung dieser Ruckhaltesysteme sind kontaktlose Crashsen- 
soren, auch als Precrash-Sensoren bezeichnet, bekannt, aus 
deren Signaien auf einen unvermeidlichen Unfall geschlos- to 
sen werden kann, so daB bereits vor der tatsachlichen Kolli- 
sion die Auslosung der Ruckhaltesysteme beginnen kann. 
Weiter ist es bekannt, daB die Signaie der Precrash-Sensorik 
bzw. eines Airbagsteuergerates zum Ansteuem der Zentral- 
verriegelung und zum Absprengen der Batteriekiemmen 15 
verwendet werden. Der Sinn liegt darin, den potentiellen 
Helfem nach einem Unfall den Zugang zum Kraftfahrzeug 
und damit zu der verletzten Person zu erleichtern bzw. die 
Gefahr eines Fahrzeugbrandes zu minimieren. Weiter ist es 
bekannt, mittels der Precrash-Sensorik cine Notrufzentralc 20 
zu verstandigen. Dazu wird beispielsweise mittels eines 
GSM-Moduls die Notrufnummer bis auf die letzte Nummer 
gewahlt, falls die Precrash-Sensorik ein Signal liefert. 
Kommt es dann tatsachlich zu einer Kollision, wird die 
letzte Nummer gewahlt, wobei mittels eines vorhandenen 25 
Navigationssystems eine zusatzliche Ortsangabe des Unfall- 
ortes abgesetzt werden kann. Voraussetzung fiir alle diese 
HilfsmaSnahmen ist jedoch, daf3 die Precrash-Sensorik auch 
rechtzeitig eine Situation als Unfall einschatzt. Am haufig- 
sten werden Beschleunigungssensoren verwendet, die auf 30 
die meist vor einem Unfall erfolgte Vollbremsung reagieren. 
Dariiber hinaus sind Bildverarbeitungsgerate bekannt, aus 
deren Informationen ein Prozel3rechner eine bevorstehende 
Kollision errechnet. Eine mogliche Unfallsituation, bei der 
die Precrash-Sensorik unter Umstanden nicht zuveriassig 35 
anspricht, ist das tJberschlagen des Kraflfahrzeuges. Daher 
besteht unfalltechnisch der Bedarf eines UberroUsensors zur 
Erfassung des Uberschlages eines Kraflfahrzeuges. Ande- 
rerseits besteht das Problem, daB ein weiterer Sensor mit 
entsprechender Auswertelogik in das Bordnetz zu integrie- 40 
rcn ist, was aufgrund der zunehmenden Sensorik an Grenzen 
stoBt. 

Der Erfindung Hegt daher das technische Problem zu- 
grunde, einen UberroUsensor zu schaffen, der mit geringem 
schaltungstechnischen Aufwand realisierbar ist. 45 

Die Losung des technischen Problems ergibt sich durch 
die Merkmale des Patentanspruchs 1. Durch die Ausbildung 
des UberroUsensors als Abstandssensor mit vertikaler Auf- 
losung kann auf eine bereits vorhandene Sensorik zuriickge- 
griffen werden, so daB zur Implementierung nur eine der 50 
Abstandssensorik zugeordnete Signalauswerteeinheit soft- 
waremaBig erganzt und die elektrischen Verbindungen zu 
den ansteuerbaren Komponenten hergestellt werden mus- 
sen. Die Abstandssensoren konnen bereits Bestandteil ver- 
so hiedener Fahrassistenz-Systeme, wie beispielsweise Ab- 55 
stands- und Geschwindigkeitsregelung oder Einparkhilfen, 
sein. Andererseits kann die Abstandssensorik ftir den t}ber- 
rollsensor selbstverstandlich auch als unifunktionale sepa- 
rate Einheit ausgebildet sein. Das gemeinsame Prinzip be- 
ruht darauf, daB ein Abstandssensor nicht nur zur horizonta- 60 
len, sondern auch zur vertikalen Abstandsbestinmiung ein- 
seLzbar ist. Diese vertikale Abtastung ist den raeisten han- 
delsublichen Abstandssensoren aufgrund ihrer Abstrahlcha- 
rakteristik implizit. Anschaulich ist die vertikale Abstands- 
messung eine Hdhenmessung des Abstandssensors zur Bo- 65 
denflache. Bei einem Uberschlagen des Kraftfahrzeuges an- 
dert sich zwangslaufig auch die Position bzw. Hohe des Ab- 
standssensors zur Bodenflache, die vom Abstandssensor er- 



faBt und von einer nachgeschalteten 'Auswerteeinheit in ein 
Steuersignal umsetzbar ist. Weitere vorteilhafte Ausgestal- 
tungen der Erfindung ergeben sich aus den Unteranspru- 
chen. 

Die Erfindung wird nachfolgend anhand eines bevorzug- 
ten Ausftihrungsbeispiels naher erlautert. Die Figur zeigen: 

Fig, 1 ein Kraftfahrzeug bei normaler Fahrt und 

Fig, 2 das Kraftfahrzeug gemaB Fig. 1 wahrend oder nach 
einem Oberschlag. 

Das Kraftfahrzeug 1 umfaBt mindestens einen Abstands- 
sensor 2, der derart am Kraftfahrzeug 1 angeordnet ist, daB 
dieser den Abstand zum Boden 3 erfaBt. Zur multifunktiona- 
len Verwendung des Abstandssensors 2 ist dieser im vorde- 
ren Bereich des Kraftfahrzeuges 1 angeordnet. Der Ab- 
standssensor 2 ist vorzugsweise als Radar- und/oder Laser- 
sensor ausgebildet und mit einer nicht dargestellten Aus- 
werteeinheit verbunden. t)er Abstandssensor 2 sendet eine 
spezifische Strahlung aus und emp^ngt die von Objekten 
reflektierte Teilstrahlung. Aufgrund der Berucksichtigung 
von Laufzeit und Empfangswinkel der rcflekticrtcn Strah- 
lung kann dann der Abstand und die Position eines Objektes 
bestimmt werden. Fiir die Funktion als UberroUsensor ist 
dabei besonders der vertikale Abstand zum Boden 3 von In- 
teresse, aus dem auf die Hdhe hi des Abstandssensors 2 ge- 
schlossen werden kann. In der Fig. 2 ist das Kraftfahrzeug 1 
nach einem Uberschlag dargesteUt, so daB nunmehr der Ab- 
stand vom Abstandssensor 2 zum Boden 3 h2 ist. Entspre- 
chend der Abtastrate des Abstandssensors 2 nimmt dieser 
eine Reihe von Hohenwerten zwischen hi und hi auf. Die 
Absolutwerte der Hohenwerte h hangen zwar von der Art 
des tJberschlagens ab, jedoch ist der Verlauf zwischen den 
Hohenwerten charakteristisch. Dieser Verlauf kann zur Un- 
terstutzung von Fehlalarmen ausgewertet werden. Fahrt bei- 
spielsweise das Kraftfahrzeug 1 auf einer StraBe mit vielen 
Schlaglochem, so signalisiert der Abstandssensor 2 bei je- 
dem Schlagloch eine sich verandemde Hohe. Aus dem Ver- 
lauf der Hohenwerte kann jedoch geschlossen werden, daB 
es sich ausschlieBlich um eine vertikale Auf- und Abbewe- 
gung und nicht um einen Uberschlag handelt. 

Eine besonders vorteiUiafte Ausgestaltung der Erfindung 
ergibt sich, wenn der Abstandsmesser 2 gleichzeitig als Pre- 
crash-Sensorik verwendet wird. Eine Precrash-Sensorik 
dient zur beriihrungslosen Erfassung einer Unfallsituation, 
so daB friihzeitig Fahrzeuginsassenriickhaltesysteme, wie 
beispielsweise Airbag und Gurtstraffer, aktiviert werden. 
Dazu kann mittels der horizontalen Aufiosung des Ab- 
standssensors 2 die relative Bewegungsbahn eines Objektes 
bestimmt werden und daraus auf einen gegebenen falls un- 
vermeidUchen KoUisionsfall geschlossen werden und mit- 
tels der vertikalen Aufiosung auf einen Oberschlag des 
Kraftfahrzeuges 1 geschlossen werden, was Jewells in der 
gemeinsamen Auswerteeinheit erfolgt. Die Auswerteeinheit 
ist dann mit dem Fahrzeuginsassenriickhaltesystemen und/ 
oder einer Zentralverriegelung und/oder einem Notrufsy- 
stem und/oder einen Zundsatz fur eine Batterieklemme ver- 
bunden, so daB auf eine separate Verkabelung zu den anzu- 
steuerbaren Sicherheitskomponenten verzichtet werden 
kann. Der Abstandssensor 2 dient dabei als umfassender 
UnfaUsensor, aus dessen Signaien die geeigneten Gegen- 
maBnahmen der vcrschiedenen Sicherheilsvorkehrungen 
ableitbar sind. 

Patentanspriiche 

1 . UberroUsensor zur Erfassung des tJberschlagens ei- 
nes Kraftfahrzeuges, dadurch gel^ennzeichnet, daB 
der UberroUsensor als Abstandssensor (2) mit vertika- 
ler Aufiosung ausgebildet ist. 
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2. Uberrollsensor nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Abstandssensor (2) als Laser- und/ 
Oder Radar-Sensor und/oder als Bildauswerteeinrich- 
tung ausgebildet ist. 

3. Uberrollsensor nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge- 5 
kennzeichnet, daS der Abstandssensor (2) Bestandteil 
einer Vorrichtung zur Erfassung von Objekten und/ 
oder einer Precrash-Sensorik ist. 

4. Uberrollsensor nach einem der Anspriiche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnel, daB der Uberrollsensor mit lO 
einer &ntralverriegelung und/oder einem Notrufsy- 
stem und/oder einem Zundsatz fur eine Batterie- 
klemme und/oder einem Riickhaltesystem verbunden 
ist. 
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